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(§4) TABLE DE RADIOLOGIE AVEC UN PLATEAU SUPPORT A MOUVEMENT MANUEL OU MOTORISE. 

fe^ Table de support du type destine a une operation me- 
dtcale, comprenant un plateau 15 destine a recevoir le pa- 
tient, un bati 1 en contact avec le sol, et un moyen pour de- 
placer le plateau 15 selon au moins une direction par 
rapport au bati 1. La table comprend un moyen pour depia- 
cer le plateau 15 de facon manuelle, un moyen pour depla- 
cer le plateau 15 de facon assistee par un moteur electri- 
que et un moyen pour detecter la position du plateau 15 
deplace manuellement et pour commander la rotation du 
moteur eiectrique en fonction du deplacement manuel. 
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Table de radiologie avec un plateau support a mouvement manuel 
ou motorise. 

La pr6sente invention concerne le domaine des tables de 
radiologie ou de chirurgie & double systfeme d'entrainement du plateau 
supportant le patient. Les operations de radiologie ndcessitent en 
general un ajustement pr6cis de la position du patient ou d'une partie 
du corps du patient dans le faisceau de rayons X. Les operations de 
chirurgie peuvent egalement necessiter un positionnement du corps du 
patient par rapport k des instruments de chirurgie ou en vue d'une 
intervention du chirurgien. 

On connait des tables de radiologie constitu6es d'un 
piedestal, fixe ou mobile, d'un ensemble plateau sur lequel est place le 
patient et d'un support du film impressionnable par les rayons X. Afin 
d'obtenir un cadrage precis de l'image, il est tres important de pouvoir 
assurer le positionnement precis du patient par rapport au g6n£rateur 
de rayons X, au collimateur et au r€cepteur de rayons X qui peut 6tre 
un film sensible ou eventuellement un d6tecteur de type num&ique. Le 
pi£destal peut regrouper les moyens de rotation qui permettent 
Torientation et Tinclinaison du plateau dans le sens d6sir6 par le 
manipulateur. 

Les tables de type connu proposent soit un mouvement 
manuel, soit un mouvement motorise ce qui est peu satisfaisant pour 
les utilisateurs. En effet, lorsque la table est horizontale, les 
utilisateurs preferent generalement r6gler la position du panneau de la 
table manuellement, car les efforts rencontres sont faibles, le champ 
de gravity etant perpendiculaire au plan devolution de la table. La 
conduite manuelle offre une precision et un suivi de quality ainsi 
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qu'une convivialite et une facilite d'utilisation appnSciees dans les 
services des hdpitaux. Malheureusement les tables 6quipees de ces 
systemes voient leur plateau bloqu6 des que celui-ci est incline, en 
raison des efforts considerables a mettre en oeuvre pour deplacer le 
5 plateau incline. 

A 1'inverse, les tables k plateau motorist permettent des 
mouvements k tous les angles d'inclinaison mais sont peu pratiques k 
utiliser k l'horizontale car l'utilisateur est dependant des reactions et 
des caracteristiques du mdcanisme d'entrainement instal!6. 
10 La presente invention a done pour objet de proposer une table 

pour supporter un patient qui rem6die aux inconv6nients pr€cit6s. La 
presente invention permet le deplacement du plateau soit de fa$on 
manuelle, soit de fagon assistee par un moteur de fafon que lors de 
l'utilisation du plateau selon Tun des modes de deplacement, la 
15 presence d'un m6canisme destine k l'autre mode de deplacement ne soit 
pas detectable par Tutilisateur. L'utilisateur peut ainsi r6aliser son 
reglage de faf on manuelle ou motoris6e. Le changement de mode de 
deplacement ne demande aucune action particulfere autre que celle 
requise pour le mode de deplacement choisi, par exemple saisir le 
20 plateau par son bord pour un deplacement manuel ou appuyer sur un 
bouton de commande pour un deplacement assist^. Le m6canisme 
necessaire k l'assistance du deplacement ne provoque pas 
d'accroissement de l'inertie de Tensemble plateau de fafon qu'en 
deplacement manuel, l'utilisateur ne se rende pas compte de la 
25 presence d'un m6canisme d'assistance. 

La table de support, selon l'invention, est du type destine k 
une operation m6dicale, et comprend un plateau destine k recevoir le 
patient, un bSti en contact avec le sol, et un moyen pour deplacer le 
plateau selon au moins une direction par rapport au b£ti. La table de 
30 support comprend un moyen pour deplacer le plateau de fagon 
manuelle, un moyen pour deplacer le plateau de fajon assistee par un 
moteur eiectrique, et un moyen pour detecter la position du plateau 
deplace manuellement et pour commander la rotation du moteur 
eiectrique en fonction du deplacement manuel. Le deplacement manuel 
35 s'effectue ainsi sans intervention apparente du moyen de deplacement 
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assiste. L'invention procure une amelioration importante de la facilite 
d'utilisation par la liberte de deplacement qu'elle offre k l'utilisateur. 

Dans un mode de realisation de Tinvention, le moteur 
d'assistance du mouvement du plateau entraine au moins un dispositif 
de liaison comprenant une fourchette coopfrant avec un moyen de 
retenue solidaire du plateau. La fourchette peut comprendre une barre 
de glissement munie k ses deux extremites de butee, le moyen de 
retenue etant capable de se deplacer entre les deux butdes. De 
preference, le moyen de retenue comprend un anneau entourant la 
barre de glissement. 

Dans un mode de realisation de l'invention, la table comprend 
des moyens electroniques destines k assurer le positionnement du 
moyen de retenue au milieu de la fourchette lors d'un deplacement 
manuel, le moyen de retenue venant en contact avec une des but6es de 
la fourchette lors d'un deplacement assiste. 

Dans un mode de realisation de l'invention, la table comprend 
un capteur capable de fournir une information de position de la 
fourchette par rapport au chassis et un capteur dispose entre le moyen 
de retenue et Tune des butees de la fourchette et capable de fournir 
une information de position du moyen de retenue par rapport k la 
fourchette. 

Dans un mode de realisation de l'invention, le dispositif de 
liaison comprend deux chaines dispos6es sous la plateau et sur les 
bords de celui-ci, chaque chaine etant equip6e d'une fourchette. 

Dans un mode de realisation de l'invention, la table comprend 
un moyen pour deplacer le plateau lateralement par rapport au bati, un 
moyen pour deplacer le plateau longitudinalement par rapport au bati 
et un moyen pour basculer le plateau autour d'un axe transversal entre 
une position horizontale et une position inclin6e. 

Dans un mode de realisation de l'invention, en position 
horizontale, le plateau peut etre deplace longitudinalement de fagon 
manuelle ou assistee et, en position inclinee, le plateau peut fetre 
deplace de fa9on assiste, le deplacement de fagon manuelle etant 
bloque. 

Dans un mode de realisation de l'invention, le Md comprend 
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un axe transversal sur lequel est articule une pifece d'articulation 
supportant un chassis mobile lateralement par rapport k la pibce 
d'articulation au moyen de glissieres, le chassis supportant le plateau, 
et le plateau etant mobile longitudinalement par rapport au ch§ssis au 
5 moyen de glissieres. De pr6f£rence, le chassis comprend deux 
longerons disposes k proximite des bords du plateau, et deux traverses 
en contact avec la pifcce d f articulation. 

Avantageusement, la table comprend des moyens de freinage 
destines k bloquer le plateau en position de repos, et commandos par 
10 une p£dale de deblocage pour le deplacement manuel. 

Dans un mode de realisation de Tinvention, la table comprend 
des moyens d'assistance du deplacement lateral du plateau. 

Gr&ce k l'invention, on obtient une table destin6e k supporter 
un patient muni de deux moyens de deplacement, manuel ou assist^, le 
15 moyen restant inutilise par l'operateur n'intervenant pas de fa$on 
apparente dans le deplacement du plateau ce qui accrolt le confort 
d'utilisation de la table. 

^'invention sera mieux comprise et d'autres avantages 
apparaitront a la description detaill6e d'un mode de realisation 
20 particulier pris k titre d'exemple nullement limitatif et illustr6 par les 
dessins annexes, sur lesquels : 

la figure 1 est une vue en perspective d'une table de 
radiologic selon Tinvention; 

la figure 2 est un sch6ma illustrant le mode de 
25 fonctionnement manuel; 

les figures 3 et 4 sont des sch6mas illustrant le mode de 
fonctionnement motorise; et 

la figure 5 est une vue de face en 616vation du mScanisme de 
fourchette et d'anneau de la table. 
30 Comme on peut le voir sur la figure 1, la table comprend un 

pi6destal 1 comprenant une plaque de base 2 en contact avec le sol et 
un axe 3 horizontal recevant une pi&ce d'articulation 4 capable de 
basculer autour de l'axe 3 entre la position horizontale repr6sent6e sur 
la figure 1 et une position verticale. La pi&ce d'articulation 4 est de 
35 forme rectangulaire adaptee au corps d'un patient avec deux grands 
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cotes 5 et 6 et de deux petits cotes 7 et 8. Les petits c6t6s 7 et 8 sont 
paralleles a l'axe d 1 articulation 3. Sur la pi&ce d'articulation 4, est 
dispose un chassis 9 comprenant deux longerons 10 et 11 et deux 
traverses 12 et 13. Le chassis 9 peut se deplacer lateralement par 
5 rapport a la piece d'articulation 4 comme indique par la flfcche sur la 
traverse 12 au moyen de glissieres non representees. Selon les 
variantes, le deplacement lateral peut 6tre manuel ou assist^ par un 
moteur electrique. 

Un mecanisme de deplacement 14 est fixe aux longerons 10 

10 et 11 du chassis 9. Un plateau 15 destine k recevoir un patient est 
dispose sur les longerons 10 et 11 du chSssis 9 et peut coulisser 
longitudinalement comme indique par la fteche sur la figure 1 par 
rapport au chassis 9 gnice k des glissiferes 16 et 17 qui coopferent avec 
les longerons 10 et 11 du chassis 9. 

15 Le plateau 15 supportant le patient peut, ainsi, se d6placer 

longitudinalement sur une longueur de l'ordre de 500 mm grSce au 
mouvement relatif du plateau 15 par rapport au chassis 9. Le plateau 
15 peut se d6placer lateralement sur une distance de l'ordre de 120 mm 
grace au mouvement relatif du chassis 9 par rapport k la pi&ce 

20 d'articulation 4. Le plateau 15 peut Stre inclin6 par rotation de la piece 
d'articulation 4 autour de l'axe transversal 3. 

La plaque de base 2 du piedestal 1 est 6quip6e d'au moins une 
pedale de frein 18 de fa$on que le plateau 15 soit, en position de 
repos, immobilise par rapport au piedestal 1 et puisse 6tre d£plac£ 

25 lorsqu'un operateur appuie sur la pedale de frein 18. 

Les schemas des figures 2 & 4 montrent le fonctionnement du 
mecanisme de deplacement 14. Le mecanisme de deplacement 14 
comprend un moteur 19 qui entraine, par Tintermediaire d'un r6ducteur 
20, deux chaines 21 dont une seule est representee sur les figures 2 k 

30 4. Les chaines 21 sont disposees chacune k proximite des longerons 10 
et 1 1 du chassis 9. Chaque chaine 21 est montee sur quatre poulies de 
renvoi 22, 23, 24 et 25. La poulie 22 est entrainee en rotation par le 
moteur 19 et le reducteur 20. La chaine 21 comprend deux extr6mit6s 
21a et 21b dispos6es entre les poulies 23 et 24 et reliees au moyen 

35 d'une fourchette 26. 
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La fourchette 26 comprend une barre 27 et deux but£es 28 et 
29 disposees aux extremites de la barre 27 et solidaires des extr6mit6s 
21a et 21b de la chaine 21. Le plateau 15 comprend sur sa face 
inferieure 15a un anneau 30 entourant la barre 27 de la fourchette 26. 
5 La barre 27 est d'une longueur de 1'ordre de 500 mm. L'anneau 30 peut 
coulisser le long de la barre 27 entre les but6es 28 et 29. 

Le m6canisme 14 comprend un capteur 31 capable de donner 
la position angulaire de l'arbre du moteur 19. Le capteur 31 est r£alis£ 
sous la forme d'un potentiometre et permet de connaitre la position de 

10 la fourchette 26. Le mecanisme 14 comprend 6galement un capteur 32 
de la position relative de l'anneau 30 par rapport k la but6e 28 de la 
fourchette 26. Le capteur 32 est egalement r6alis6 sous la forme d'un 
potentiomfetre. On pourrait toutefois utiliser des d£tecteurs 
electromagnetiques, des capteurs optiques ou d'autres types de 

15 capteurs. Les capteurs 31 et 32 permettent de connaitre la position 
relative du plateau 15 par rapport au chassis 9. Le m€canisme 14 
comprend un dispositif de commande 33 du moteur 19 qui regoit des 
informations des capteurs 31 et 32. 

En fonctionnement manuel (figure 2) le plateau 15 peut 6tre 

20 deplac6 par un operateur, celui-ci appuyant sur la ptSdale de firein 18 
de la figure 1 et simultanement poussant le plateau 15 dans la 
direction voulue. Le deplacement longitudinal du plateau 15 provoque 
un deplacement relatif de l'anneau 30 par rapport & la fourchette 26. 
Ce deplacement relatif est detecte par le capteur 32 qui envoie une 

25 information correspondante au dispositif de commande 33 qui envoie 
une commande de deplacement au moteur 19 de fa9on que l'anneau 30 
reste sensiblement h distance 6gale des but6es 28 et 29. La commande 
du moteur 19 peut etre effectu6e soit en boucle ouverte (commande 
tout ou rien) ou en boucle fermee (commande proportionnelle). La 

30 fourchette 26 effectue un suivi du d6placement de l'anneau 30 sans que 
celui-ci ne vienne contacter la but6e 28 ou la but6e 29. En 
deplacement manuel, Toperateur ne s'aper?oit pas de la presence du 
m6canisme d'entrainement 14 et doit d6placer sensiblement la mfime 
masse en deplacement longitudinal qu'en d6placement lateral, la masse 

35 du chassis 9 6tant relativement faible par rapport & celle du patient. 
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Lorsque le plateau 15 est horizontal, la table conserve ainsi les memes 
qualites en fonctionnement manuel que les tables non motoris^es. 

En fonctionnement motorise, le plateau 15 6tant horizontal 
(figure 3), l'operateur commande le emplacement k paitir des pddales 
5 34 et 35 de la plaque de base 2 du pi£destal 1 (figure 1) sans avoir k 
actionner la pedale de frein 18. L'operateur peut 6galement commander 
le d6placement k partir de boutons prevus a cet effet sur un tableau de 
commande, non represente, place le long de la pifece d'articulation 4. 
Le sens du deplacement du plateau 15 est illustre sur la figure 3 par 

10 une fleche. La fourchette 26 effectue un deplacement dans le sens 
voulu jusqu'^ ce que la butee 29 entre en contact avec l'anneau 30 et 
entraine le plateau 15 dans son mouvement. Pour un mouvement de 
sens inverse, la but6e 28 entrerait en contact avec 1'anneau 30. Ainsi le 
plateau 15 peut etre deplac£ dans les deux sens gr&ce au m£canisme 

15 d'entrainement 14. 

Au d6but d*un d6placement motorise, le plateau 15 6tant 
horizontal, lorsque l'anneau 30 n'est pas en contact avec Tune des 
butees 28 ou 29 de la fourchette 26, celle-ci effectue un deplacement k 
vitesse relativement elevee jusqu'au contact entre l'anneau 30 et la 

20 butee 28 ou la butee 29. Le contact entre Tanneau 30 et Tune des deux 
butees 28 ou 29 est en general etablie en moins de 0,1 seconde. Le 
dispositif de commande 33 du moteur 19 connaissant le sens de 
deplacement voulu et la distance entre Tanneau 30 et la but6e avec 
laquelle il va entrer en contact grace au capteur 32 permet d'effectuer 

25 un deplacement a grande vitesse de la fourchette 26 par rapport k 
Tanneau 30 jusqu'au contact de 1'anneau 30 avec Tune des but£es 28 ou 
29. 

Lorsque le plateau 15 est incline (figure 4) le deplacement 
manuel est interdit pour 6viter tout accident. L'anneau 30 du plateau 

30 15 est en contact avec la butee 29 qui est plus basse que la but6e 28. 
Le deplacement du plateau 15 dans les deux sens s'effectue avec 
l'anneau 30 restant en contact avec la but6e 29. Le fonctionnement de 
la table est, dans ce cas, identique k celui d'une table motoris6e de 
type classique et offre les memes avantages. 

35 Comme on peut le voir sur la figure 5, la fourchette 26 
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comprend une barre 27 limit6e k ses extr6mit£s par une but6e 28 et une 
butee 29. L'anneau 30 est monte a coulissement sur la barre 27 entre 
les but£es 28 et 29. Les extr6mit6s libres des but£es 28 et 29 sont 
raccordees aux extremit6s 21a et 21b de la chaine 21 (figure 2). 
5 On peut egalement equiper la table d'un syst&me destine k 

empecher une collision avec le sol lorsque le plateau 15 est en 
position verticale. On prevoit alors un capteur de Tangle form6 entre 
la piece d'articulation 4 et le piedestal 1 et relie au dispositif de 
commande 33. Le dispositif de commande 33 connaissant 1'inclinaison 

10 du plateau 15 et sa position longitudinale peut alors determiner la 
distance entre le plateau 15 et le sol et empScher un contact 6ventuel 
en bloquant le moteur 19. 

A titre de variante, on peut pr6voir d'6quiper la table d'un 
capteur de la position du plateau 15 par rapport au chassis 9 k la place 

15 du capteur 32. Ce capteur peut Stre un potentiometre d6tectant le 
deplacement d'une chaine supplementaire dispos6e k un angle du 
plateau 15 et ne transmettant pas d'effort. Le dispositif de commande 
peut deduire, des informations fournies par les deux capteurs, la 
position relative de l'anneau 30 par rapport k la fourchette 26. 

20 Grace k Tinvention, les utilisateurs disposent d'une table 

destinee k supporter un patient offrant k la fois les avantages des 
tables a deplacement manuel et ceux des tables k d6placement 
motorise. En deplacement manuel la table se comporte de fagon 
identique k celle d'une table manuelle et en deplacement motorist la 

25 table se comporte d'une fa?on sensiblement identique k celle d'une 
table motorisee. Ce type de table peut servir en chirurgie ou en 
imagerie m6dicale. Dans ce demier cas, le plateau est r£alis6 en un 
materiau transparent aux rayons X et peut recevoir sur sa face 
interieure un film impressionnable par les rayons X. 
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REVENDICATIONS 



1 . Table de support du type destin6 k une operation m6dicale, 
comprenant un plateau (15) destine k recevoir le patient, un b§ti (1) en 
contact avec le sol, et un moyen pour deplacer le plateau selon au 
moins une direction par rapport au bSti, caract&isee par le fait qu'elle 
5 comprend un moyen pour deplacer le plateau de fa9on manuelle, un 
moyen pour deplacer le plateau de fa?on assist^e par un moteur 
electrique (19), et un moyen pour d6tecter la position du plateau 
d6plac6 manuellement et pour commander la rotation du moteur 
electrique en fonction du d6placement manueL 
10 2. Table selon la revendication 1, caract£ris6e par le fait que 

le moteur (19) d'assistance du mouvement du plateau entraine au 
moins un dispositif de liaison comprenant une fourchette (26) 
coop6rant avec un moyen de retenue solidaire du plateau. 

3. Table selon la revendication 2, caract6ris6e par le fait que 
15 la fourchette (26) comprend une barre de glissement (27) munie k ses 

deux extr6mit6s de but6es (28, 29), le moyen de retenue €tant capable 
de se d6placer entre les deux but6es. 

4. Table selon la revendication 3, caract6ris£e par le fait que 
le moyen de retenue comprend un anneau (30) entourant la barre d 

20 glissement (27). 

5. Table selon la revendication 3 ou 4, caract6ris6e par le fait 
qu'elle comprend des moyens 61ectroniques (33) destines k assurer le 
positionnement du moyen de retenue au milieu de la fourchette (26) 
lors d'un d6placement manuel, le moyen de retenue venant en contact 

25 avec une des but6es de la fourchette lors d'une d6placement assist^. 

6. Table selon Tune quelconque des revendications 3 k 5 9 
caracteris6e par le fait qu'elle comprend un capteur (31) capable de 
fournir une information de position de la fourchette (26) par rapport 
au chassis (9) et un capteur (32) dispos6 entre le moyen de retenue et 

30 Tune des butees de la fourchette et capable de fournir une information 
de position du moyen de retenue par rapport k la fourchette. 

7. Table selon Tune quelconque des revendications 2 k 6, 
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caracteris6e par le fait que le dispositif de liaison comprend deux 
chaines (21) dispos6es sous le plateau et sur les bords de celui-ci, 
chaque chaine etant equip6e d'une fourchette. 

8. Table selon Tune quelconque des revendications 
5 pr6cedentes, caract6risee par le fait qu'elle comprend un moyen pour 
deplacer le plateau lateralement par rapport au b&ti, un moyen pour 
deplacer le plateau longitudinalement par rapport au bati et un moyen 
pour basculer le plateau autour d'un axe transversal (3) entre une 
position horizontale et une position inclin6e. 

10 9. Table selon la revendication 8, caract6ris6e par le* fait 

qu'en position horizontale, le plateau peut §tre d6plac£ 
longitudinalement de fa?on manuelle ou assistee et qu'en position 
inclinee, le plateau peut etre deplace de fa9on assist6e, le d6placement 
de fa9on manuelle etant bloqu6. 

15 10. Table selon la revendication 8 ou 9, caract6ris£e par le 

fait que le bati (1) comprend un axe transversal (3) sur lequel est 
articulee une pi&ce d'articulation (4) supportant un chassis (9) mobile 
lateralement par rapport h la pi&ce d'articulation au moyen de 
glissieres, le chassis (9) supportant le plateau (15), et le plateau 6tant 

20 mobile longitudinalement par rapport au chassis au moyen de 
glissieres (16, 17). 

11. Table selon la revendication 10, caract6ris6e par le fait 
que le chassis (9) comprend deux longerons (10, 11) disposes k 
proximite des bords du plateau, et deux traverses (12, 13) en contact 

25 avec la pi&ce d'articulation (4). 

12. Table selon Tun quelconque des revendications 
precedentes, caracterisee par le fait qu'elle comprend des moyens de 
freinage destines £ bloquer le plateau en position de repos et 
command6s par une p6dale (18) de d6blocage pour le d6placement 

30 manuel. 

13. Table selon Tune quelconque des revendications 
pr6c6dentes, caract£ris6e par le fait qu'elle comprend des moyens 
d'assistance du d6placement lateral du plateau. 
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